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Assembly for driving a motor for blinds and similar in both 
directions of rotation. 



No. Publication 
(Sec.) : 

Date de publication 
Inventeur : 
Deposant : 
Numero original : 

No. de depot: 
No. de priority : 
Classification IPC : 
Classification EC : 
Brevets 

correspondants : 
Cited patent(s): 



EP0493322 
1992-07-01 
CHERON ERIC (FR) 
SOMFY (FR) 

□ EP0493322 , B1_ 
EP19910810975 19911213 
FR1 990001 6462 19901228 
E06B9/68; H02P7/00 
H02P23/OOL . E06B9/70 

DE69110027D, DE69110027T, □ ES2048712T . 

□ FR2671 129 . JP3266291 B2, □ JP5284783 
WO8604382 ; US3848165 : US4712104 ; JP591 10398 



Abrege 



The assembly consists essentially of a control box (2) connected between the motor to 
be controlled (1) and a control point (3) equipped with Up (M), Down (D) and Stop (S) 
contacts. The control box (2) contains a logic processing unit which stores a programme 
for inverting the direction of rotation of the motor and means of switching the power 
supply of the motor. The control point comprises an additional contact (IS) whose 
activation makes it possible to contro l the inversion of the direction of rotation of the 



motor by means of the Stop contact. 
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Description 

La presente invention a pour objet un dispositif 
de commande pour moteur asynchrone a deux 
sens de rotation utilise* pour I'entraTnement d'un 
store, volet roulant, porte ou similaires, comprenant 
un Dottier de commande int^gre* au moteur et un 
point de commande 6quip6 de contacts Montee, 
Descente et Stop actionnables manuellement et 
dont I'actionnement assure la rotation du moteur 
dans le sens desire, respectivement son arret. 

Lorsqu'un installateur procede a Tinstallation 
d'un store ou d'un volet motorist, et plus particulie- 
rement a la connexion des fils de sens de rotation 
du moteur sur I'inverseur de commande, il oriente 
les fils de maniere que lorque par la suite I'utilisa- 
teur actionnera la touche "Montee" il se produise 
effectivement une montee du store ou du volet et, 
inversement, une descente lorsque I'utilisateur ac- 
tionnera la touche "Descente". 

Dans une installation simple, ou il n'y a que 
des moteurs relies directement aux inverseurs, il 
n'y a pas de difficulty's pour faire le choix de 
I' orientation des fils. L' installateur realise les 
connexions sans se pr^occuper de leur orientation, 
puis il procede a un essai. S'il constate qu'en 
actionnant la touche "Descente", il y a une descen- 
te effective, il en deduit que le branchement est 
adapte et il n'y a rien a modifier. Si, au contraire, il 
constate une montee, alors il inverse Porientation 
des fils de sens. 

Si le courant electrique n'est pas disponible et 
qu'il n'est pas possible de proc^der immediate- 
ment a un essai, le fait que les connexions soient 
situees sur I'inverseur permet d'avoir une accessi- 
bility en permanence et done de faire les essais et 
les modifications eventuelles, apres coup, sans n6- 
cessiter de moyens particuliers et sans difficulte. 
Dans tous les cas Installation se fait tres rapide- 
ment. 

La situation est differente si la commande est 
r£alis£e par I'intermSdiaire d'un boftier de com- 
mande car dans ce cas les connexions a inverser 
sont situees sur le boTtier de commande. Or le 
Dottier, qui n'est d'aucune utility directe pour I'utili- 
sateur, est de preference install^ en un endroit 
cache. En consequence le Dottier est souvent mal 
accessible. 

Le probleme lie a I'accessibilite du Dottier est 
encore plus important lorsque celui-ci est integr£ 
au moteur. Dans ce cas, les fils de sens de rotation 
du moteur ne sont pas accessibles sans d£monta- 
ge du moteur. En cas de dSmontage du moteur il 
faut egalement demonter une partie de Installa- 
tion. Si le moteur est dispose en facade (cas des 
stores) et si I'essai doit §tre differ il faut laisser les 
echafaudages ou bien les reinstalled 



Une solution pour resoudre ce probleme est de 
repeVer le sens de branchement pour qu'il soit 
adapte du premier coup. Cette solution demande 
toutefois un effort intellectuel important pour I'ins- 

5 tallateur, car il faut qu'il prenne en compte non 
seulement le sens de rotation du moteur, mais 
Egalement le c6t£ ou le moteur est install^ dans 
I'embrasure. Selon que le moteur est install^ a 
droite ou a gauche, on obtient en effet pour une 

io meme connexion, une montee ou une descente. 
Les risques d'erreurs sont done importants. 

Du document WO 86/04382, on connatt un 
dispositif de commande automatique de store veni- 
tien comprenant un capteur relie a une unite logi- 
cs que de traitement pilotant une unite de commande 
du moteur du store. Un commutateur inverseur 
manuel est dispose entre Tunite logique et I'unite 
de commande du moteur pour permettre d'inverser 
le sens de rotation du moteur, pour un meme 

20 signal regu du capteur, en fonction de la saison. 
Une telle solution pourrait etre utilisee pour resou- 
dre le probleme expose plus haut. Le commutateur 
inverseur pourrait etre situe sur le moteur lui-meme 
ou relie au moteur par un cable. Or, sortir un cable 

25 du moteur ou placer un commutateur sur le moteur 
exige de I'espace qui n'est pas toujours disponible, 
surtout si le moteur est un moteur tubulaire, I'espa- 
ce disponible correspondant dans ce cas sensible- 
ment a la section du tube du moteur. En outre, si 

30 le commutateur est dispose sur le moteur on re- 
trouve les problemes d 'accessibility evoques plus 
haut. Si le commutateur est dispose au bout d'un 
cable, il faut Pinstaller de maniere qu'il reste acces- 
sible et que Testhetique soit preservee. Une solu- 

35 tion de compromis n'est jamais pleinement satisfai- 
sante. 

La presente invention a pour but de realiser un 
dispositif de commande pour moteur a electroni- 
que de commande integree permettant de se libe- 

40 rer des contraintes d' installation. 

Le dispositif selon I'invention est detini a la 
revendication 1. 

Le dispositif selon ['invention tire pleinement 
profit de I'integration du bottier de commande dans 

45 le moteur. 

II ne necessite qu'un cablage minimal entre le 
point de commande et le moteur, a savoir les fils 
de teiecommande basse tension. Au moteur arri- 
vent en outre, bien entendu, deux fils d'alimenta- 

50 tion, mais ceux-ci restent dans les reservations du 
batiment ou dans le caisson du store. Les installa- 
tions peuvent done etre simples et discretes et 
I'accessibilite permanente des moyens d'adaptation 
du sens de rotation du moteur aux boutons de 

55 commande permet d'executer en tout temps cette 
adaptation. 

Un exemple d'execution du dispositif selon I'in- 
vention sera decrit en relation avec le dessin an- 
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nex£, dans lequel : 

la figure 1 est un schema general d'une installa- 
tion comprenant un moteur; 
la figure 2 represente le schema bloc de I'unite 
logique de traitement; 

la figure 3 represente I'interface Entree/Sortie, 
cot^ moteur; et 

la figure 4 represente I'organigramme du pro- 
gramme d'inversion de sens de rotation du mo- 
teur. 

(.'installation representee sch£matiquement a 
la figure 1 comporte un moteur asynchrone 1 a 
deux sens de rotation dont les trois bornes d'entree 
sont reliees par trois conducteurs a un Dottier de 
commande 2 lui meme relie par quatre fils a un 
point de commande 3 equipe de quatre boutons 
poussoirs M, D, S et IS. Le bouton poussoir M 
actionne un contact Montee, le bouton poussoir D 
un contact Descente, le bouton S actionne un 
contact ayant d'une part la fonction usuelle de 
contact de Stop et d'autre part une fonction supple- 
mentaire qui est d'assurer ('inversion de sens de 
rotation du moteur lorsque le contact correspon- 
dant au bouton poussoir IS est active. P et N 
designent comme a I'ordinaire I'alimentation par le 
secteur. 

Le boltier de commande 2 abrite une unite 
logique de traitement (ULT) 4 comprenant un mi- 
cro-calculateur 5, en Toccurrence un micro-calcula- 
teur INTEL 8051 avec ses memoires ROM et RAM 
associe a une memoire EPROM. Le micro-calcula- 
teur 5 est alimente par I'intermediaire d'une ali- 
mentation stabilisee 6 et il est relie, d'une part, au 
point de commande 3 par une interface "utilisa- 
tion" 7 et, d'autre part, au moteur 1 par une interfa- 
ce E/S 8. 

L'interface 8 est representee plus en detail a la 
figure 3. Elle comprend deux relais R1 et R2 ac- 
tionnant respectivement un contact CT1 et CT2. 
Les relais R1 et R2 sont commandes par le micro- 
calculateur 5. La fermeture du contact CT1 a pour 
effet de relier la phase P du reseau au conducteur 
Montee M, tandis que la fermeture du contact CT2 
a pour effet de relier cette meme phase au 
conducteur Descente D allant au moteur 1. Les 
contacts CT1 et CT2 assurent done la rotation du 
moteur 1 dans un sens ou dans I'autre. 

Le programme principal d'inversion est emma- 
gasine dans la memoire ROM. 

L'organigramme des programmes du micro- 
calculateur 5 est represente a la figure 4. 

L'instruction 11 est une instruction d'initialisa- 

tion. 

L'instruction 12 est une instruction de enlarge- 
ment du flag de sens de rotation sauvegarde. 

L'instruction 13 est une instruction de scruta- 
tion des contacts du point de commande 3. 

L'instruction 14 teste retat du contact IS. 



L'instruction 15 est une instruction de comple- 
mentation du flag d'inversion de sens. 

L'instruction 16 teste si le flag d'inversion est 
egal a zero. 

5 L'instruction 17 est une instruction de lecture 

du flag de sens de rotation. 

L'instruction 19 teste si le flag est egal a zero. 
L'instruction 21 est une instruction d'activation 
de la sortie du micro-calculateur 5 correspondant 

10 au contact CT1 avec le contact Descente et du 
contact CT2 avec le contact Montee ou de desacti- 
vation des contacts CT1 et CT2 si le contact S est 
actionne seul, ce qui correspond a un ordre d'arret. 
L'instruction 22 est une instruction d'activation 

75 de la sortie du micro-calculateur 5 correspondant 
au contact CT 1 lorsque le contact Montee du point 
de commande est active et la sortie correspondant 
au contact CT2 lorsque le contact Descente du 
point de commande est active ou de desactivation 

20 CT1 et CT2 si le contact S est active seul. 

L'instruction 18 est une instruction de test si le 
contact S est active. 

L'instruction 20 est une instruction de comple- 
mentation du flag de sens de rotation. 

25 L'instruction 23 est une instruction de sauve- 

garde du flag de sens de rotation. 

L'instruction 24 est une instruction de remise a 
zero du flag d'inversion. 

Le fonction nement du dispositif est le suivant : 

30 A la mise sous tension, le dispositif initialise 

par l'instruction 11. En particulier, le compteur du 
micro-calculateur 5 et le flag sont remis a zero. 

L'instruction 12 charge le flag de sens de rota- 
tion dans la memoire RAM, ce sens de rotation 

35 ayant ete prealablement sauvegarde par l'instruc- 
tion 23, puis appelle l'instruction 13 qui scrute les 
contacts du point de commande 3. 

En I'absence d'action sur le contact IS, l'ins- 
truction 14 appelle l'instruction 16 qui teste que le 

40 flag d'inversion = 0. L'instruction 16 appelle l'ins- 
truction 17 qui lit le flag de sens de rotation, puis 
l'instruction 19 qui teste sa valeur. 

Si le flag = 0, l'instruction 19 appelle l'instruc- 
tion 21, qui est le sous-programme d'activation du 

45 contact CT1 si le contact Descente D est actionne, 
d'activation du contact CT2 si le contact Montee M 
est actionne et de desactivation des contacts CT1 
et CT2 si le contact Stop S est actionne. Le pro- 
gramme boucle. 

50 Si Tinstallateur constate que Peffet produit par 

Taction des contacts Montee M/Descente D ne 
correspond pas au sens desire, il actionne alors le 
contact IS. Dans ce cas, les instructions 12 et 13 
se deroulent comme precedemment. L'instruction 

55 14 teste que le contact IS est active et appelle 
l'instruction 15 qui compiemente a 1 le flag d'inver- 
sion. 
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Celui-ci etant a 1, I'instruction 16 appelle I'ins- 
truction 18. 

Si Tinstallateur actionne a cet instant le contact 
S, I'instruction 18 appelle I'instruction 20 qui com- 
plemente la valeur du flag correspondant (ici a 1), 
puis appelle I'instruction 23 qui sauvegarde cette 
valeur dans la m§moire EPROM. 

L'instruction 24 remet le flag d'inversion a ze>o 
et le programme boucle. 

En Pabsence d'action sur le contact IS, les 
instructions 11, 12, 13, 14, 16, 17 se deroutent 
comme precedemment decrit, puis I'instruction 19 
teste que le flag = 1 et appelle I'instruction 22 qui 
est le sous-programme inverse de 21. Le contact 
CT1 est active avec le contact Montee M et le 
contact CT2 est active avec le contact Descente D. 

Si Tinstallateur n*actionne pas le contact S a 
I'issue de I'instruction 16 testant que le flag d'inver- 
sion = 1 le programme reboucle jusqu'a ce Tutili- 
sateur actionne ce contact S, permettant inversion 
du sens de rotation, ou le contact IS, conservant le 
sens de rotation en cours. 

La valeur de flag de sens de rotation etant 
recharged a chaque boucle de programme par 
I'instruction 12, le sens de rotation en cours est 
conserve meme apres une panne de courant sec- 
teur. 

Revendications 

1. Dispositif de commande pour moteur asynch- 
rone a deux sens de rotation utilise pour Ten- 
traTnement d'un store, volet roulant, porte ou 
similaires, comprenant un boltier de comman- 
de (2) int£gre" au moteur (1) et un point de 
commande (3) equipe de contacts Montee (M), 
Descente (D) et Stop (S) actionnables manuel- 
lement et dont Tactionnement assure la rota- 
tion du moteur dans le sens desire, respective- 
ment son arret, caracteVise* en ce que le boltier 
de commande (2) est aussi un boltier d'ali- 
mentation du moteur et contient une unite* logi- 
que de traitement (4), dans laquelle est memo- 
rise* un programme d'inversion de sens de 
rotation du moteur et des moyens de commu- 
tation <R1, R2) commandes par I'unite" logique 
de traitement pour Talimentation de I'un ou 
I'autre des enroulements du moteur et en ce 
que le point de commande comprend des 
moyens (IS, S) de mise en oeuvre du pro- 
gramme d'inversion. 

2. Dispositif de commande selon la revendication 
1, caracte>ise en ce que le point de comman- 
de (3) comprend un contact supplemental 
(IS) et que I'unite* logique de traitement (4) 
pr£sente des entrees relives respectivement 
aux contacts Montee, Descente, Stop et au 



contact supplemental du point de commande 

(3) et trois sorties destinies a etre reliees aux 
bornes du moteur, dont deux (M, D) determi- 
nent le sens de rotation du moteur, Tunite 

5 logique de traitement etant programmed pour 

activer I'une ou I'autre des sorties determinant 
le sens de rotation du moteur, selon que le 
contact Montee ou Descente est actionne" et 
que le contact Stop et le contact suppl6mentai- 

io re sont actionnes. 

3. Dispositif de commande selon la revendication 

2, caracterise en ce que Tunite logique de 
traitement comprend un micro-calculateur (5), 

/5 une interface (7) cote point de commande et 

une interface (8) cote moteur comprenant deux 
commutateurs (R1, R2) commandes par le mi- 
cro-calculateur pour assurer Talimentation de 
Tune ou Tautre des bornes du moteur determi- 

20 nant son sens de rotation. 

4. Dispositif de commande selon la revendication 

3, caracterise en ce que Tunite logique de 
traitement comprend des moyens (EPROM) de 

25 sauvegarde du sens de rotation. 

Claims 

1. A control device for an asynchronous motor 
30 having two directions of rotation used for driv- 

ing a roller-blind, rolling shutter, door or similar 
objects, comprising a control box (2) integrated 
with the motor (1) and a control point (3) 
equipped with Raising (M), Lowering (D) and 
35 Stop (S) contacts which can be operated man- 

ually and whose operation ensures the rotation 
of the motor in the desired direction and its 
stopping respectively, characterized by the fact 
that the control box (2) is also a supply box for 
40 the motor and contains a logic processing unit 

(4) , in which a program for reversing the direc- 
tion of rotation of the motor is stored, and 
means of switching (R1 , R2) controlled by the 
logic processing unit for the power supply of 

45 one or other of the windings of the motor and 

by the fact that the control point comprises 
means (IS, S) of implementing the reversal 
program. 

so 2. The control device as claimed in claim 1 , char- 
acterized by the fact that the control point (3) 
comprises an additional contact (IS) and the 
logic processing unit (4) has inputs respec- 
tively connected to the Raising, Lowering and 

55 Stop contacts and to the additional contact of 

the control point (3) and three outputs intended 
to be connected to the terminals of the motor, 
two of which (M, D) determine the direction of 
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rotation of the motor, the logic processing unit 
being programmed to activate one or other of 
the outputs determining the direction of rota- 
tion of the motor, depending on whether the 
Raising or Lowering contact is operated and on 5 
whether the Stop contact and the additional 
contact are operated. 

3. The control device as claimed in claim 2, char- 
acterized by the fact that the logic processing w 
unit comprises a microcomputer (5), an inter- 
face (7) on the control point side and an inter- 
face (8) on the motor side comprising two 
switches (R1 , R2) controlled by the microcom- 
puter in order to ensure the power supply of 15 
one or other of the terminals of the motor 
determining its direction of rotation. 

4. The control device as claimed in claim 3, char- 
acterized by the fact that the logic processing 20 
unit comprises means (EPROM) of saving the 
direction of rotation. 



stimmt sind, mit den Motorklemmen verbunden 
zu werden, von denen zwei (MD) die Drehrich- 
tung des Motors bestimmen, wobei die logi- 
sche Einheit programmiert 1st, um den einen 
Oder den anderen Ausgang, der die Drehrich- 
tung des Motors bestimmt, zu aktivieren, je 
nachdem der AbwSrts- und AufwSrtsbewe- 
gungkontakt angetrieben ist und der Stoppkon- 
takt und der zusatzliche Kontakt angetrieben 
sind. 

3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die logische Einheit mit 
einem Mikrokrechner (5), einer Schnittstelle (7) 
auf der Seite des Steuerpunktes, und einer 
Schnittstelle (8) auf der Seite des Motors ver- 
sehen ist, wobei diese letzte Schnittstelle zwei 
Stromwender (R1, R2) aufweist, welche durch 
den Mikrorechner angetrieben werden, um die 
Versorgung der einen oder der anderen Motor- 
klemmen zu gewahrleisten, wodurch die Dreh- 
richtung des Motors bestimmt wird. 



PatentansprUche 

1. Antriebsvorrichtung fur Asynchronmotor mit 
zwei Drehungsrichtungen fur den Antrieb einer 
Jalousie, eines Rolladens, einer Tur oder der- 
gleichen, mit einem in dem Motor (1) einge- 
bauten Steuergehause (2) und einem Steuer- 
gehause (3), der mit Abwartsbewegungkontak- 
ten (M), Aufwartsbewegungkontakten (D) und 
Stoppkontakten (S) versehen ist, welche von 
Hand betatigt werden konnen, und deren Beta- 
tigung die Drehung des Motors in der ge- 
wunschten Richtung, bzw. dessen Stoppen ge- 
wahrleistet, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Steuergehause (2) auch ein Motorversorgungs- 
gehSiuse ist, und eine logische Einheit (4) und 
Stromwendemittel (R1, R2) enthSIt, wobei in 
der logischen Einheit (4) ein Programm fdr die 
Drehrichtungsumkehrung des Motors gespei- 
chert ist, und die Stromwendemittel durch die 
logische Einheit fur die Versorgung von der 
einen oder anderen Wicklung des Motors an- 
getrieben wird, und dass der Steuerpunkt Mit- 
tel (IS, S) fur die Ausfuhrung des Umkehrungs- 
programms enthalt. 
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4. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass die logische Einheit Mit- 
tel (EPROM) fur die Speicherung der Drehrich- 
tung aufweist. 



2. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 50 
gekennzeichnet, dass der Steuerpunkt (3) ei- 
nen zusatzlichen Kontakt (IS) aufweist, und 
dass die logische Einheit (4) Eingange und 
drei Ausgange aufweist, wobei die Eingange 
entsprechend mit den Aufwartsbewegung-, Ab- 65 
wartsbewegung-, Stoppkontakten und dem zu- 
satzlichen Kontakt des Steuerpunktes (3) ver- 
bunden sind, und die AusgSnge dazu be- 
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